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SYSTEME DE POSITIONNEMENT D'UN GUIDE DE COUPE OSSEUSE POUR LA PREPARATION A LA POSE 
D UNE PROTHESE DE GENOU. 

_ Syst^me de posltionnement d'un guide de coupe os- 
seuse pour la preparation a la pose d'une prothese du ge- 
nou, cette coupe osseuse etant destinee a definir un plan de 
resection tibiale ou un plan de resection femorale distale P2, 
comportant: un support fixe 59 destine ^ etre immobilise sur 
ros 57 sur lequel la coupe doit etre executee, un guide de 
coupe osseuse 87, des moyens de montage et de couplage 
du guide de coupe 87 sur le support, ces moyens de mon- 
tage et de couplage etant agences pour que le guide de 
coupe puisse pivoter par rapport au support autour de deux 
axes g^om^triques d'articulation E, F non parallfeles, et des 
moyens manuels pour provoquer le pivotement du guide de 
coupe autour de chacun des deux axes g^ometriques d'ar- 
ticulation. 
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La presente invention est relative a un syst^me qui 
permet le positionnement d*un guide de coupe osseuse pour la 
preparation a la pose d'une prothese de genou, 

Elle s* applique aussi bien a un tel systeme qui 
permet le positionnement du guide de coupe pour 1' execution 
de la coupe ou resection tibiale proximale qu'a un tel 
systeme qui permet le positionnement du guide de coupe pour 
1' execution de la coupe ou resection f^morale distale, cette 
derniere coupe etant prealable & 1' execution des coupes 
femorales anterieure, posterieure et de chanf reins, et son 
plan constituant un plan de reference pour ces coupes 
ulterieures et pour la mise en place de 1' implant femoral. 

Elle a pour but de mettre a la disposition du 
praticien un outil de travail qui lui permet de regler la 
15 position du guide de coupe, et par consequent la position 
ulterieure du plan de coupe, avec facility et avec precision, 

A cet effet, le systeme selon 1' invention est 
caracterise en ce qu'il comporte : 

- un support fixe propre a etre immobilise sur I'os 
20 sur lequel la coupe doit §tre executee, 

- un guide de coupe osseuse , 

- des moyens de montage et de couplage du guide de 
coupe sur le support, ces moyens de montage et de couplage 
etant agences pour que le guide de coupe osseuse puisse 

25 pivoter par rapport au support autour de deux axes 
geometriques d • articulation non paralleles, et 

- des moyens manuels pour provoquer le pivotement 
du guide de coupe autour de chacun des deux axes gfeometriques 
d' articulation. 


5 
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Ainsi, dans le systeme selon 1' invention, la 
position spatiale du guide de coupe, et par consequent celle 
du plan de coupe, peuvent etre reglees notamment suivant deux 
mouvements de pivotement autour d'axes geometriques non 
5 paralleles, ce qui donne au praticien une grande possibilite 
de reglage, 

De preference, les deux axes geometriques 
d' articulation sont orthogonaux. 

Dans 1 • application a la realisation du plan de 
10 coupe ou de resection tibiale proximale, le premier axe est 
sensiblement perpendiculaire au plan antero-posterieur ou 
sagittal du tibia, tandis que le second axe est sensiblement 
perpendiculaire au plan medio-lateral du tibia. 

Pour la realisation du plan de coupe ou de 
15 resection femorale distale, le premier axe est sensiblement 
perpendiculaire au plan antero-posterieur ou sagittal du 
femur, tandis que le second axe est sensiblement 
perpendiculaire au plan medio-lateral du femur. 

Avantageusement, le systdme de positionnement selon 
20 1* invention presente un degre supplementaire de liberte, par 
le fait qu'il comporte des moyens manuels additionnels pour 
deplacer le guide de coupe par rapport au support suivant un 
mouvement rectiligne de reglage. 

Pour la realisation du plan de resection tibiale, 
25 ce mouvement rectiligne de reglage presente une direction 
sensiblement parallele aux plans antero-posterieur et medio- 
lateral du tibia tandis que, pour la realisation du plan de 
resection femorale distale, ce mouvement rectiligne de 
reglage presente une direction sensiblement antero- 
3 0 poster ieure. 
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Les deux pivotements du guide de coupe sont 
obtenus, suivant un type de realisation prefere de 
1" invention, par le fait cjue les moyens de montage et de 
couplage du guide de coupe comportent : une premiere pifece 
5 cjui est portee par le support et qui est agencee pour pivoter 
sur celui-ci autour d'un premier axe geometrique 
d ' articulation, et une seconde piece qui porte le guide de 
coupe ou est d'une seule piece avec celui-ci, qui est port6e 
par la premiere pidce et qui est agencee pour pivoter sur 
10 celle-ci autour du second axe geomStrique d • articulation, les 
moyens manuels etant agences pour provoquer le pivotement de 
la premiere piece par rapport au support et le pivotement de 
la seconde piece par rapport a la premiere piece. 

On indiquera ci-aprds diverses caract6ristiques 
15 avantageuses du systeroe de positionnement selon 1' invention 
dans son utilisation pour la preparation a 1' execution du 
plan de resection tibiale. 

Suivant un mode de realisation prefere, le support 
comporte une tige telescopique, reglable en longueur et munie 
20 a ses extremites de moyens d» immobilisation respectivement 
dans la zone malleolaire, notamment par une bride ou une 
pince, et sur la face super ieure du tibia, notamment par des 
broches fiietees ou des clous. 

Ces moyens d' immobilisation sont de preference 
25 months sur la tige telescopique de maniere reglable pour 
permettre d'ajuster la distance et 1 • inclinaison de la tige 
telescopique par rapport ^ I'axe du tibia, et d'amener le 
guide de coupe tibiale au voisinage immediat du tibia ou 
contre celui-ci. 

3 0 Le support comporte egalement un manchon ou 

coulisseau qui est propre a coulisser le long de la tige 
telescopique et a etre immobilise sur celle-ci en position 
reglee. 
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Ce manchon porte un ecrou qui est libra en rotatiion 
et prisonnier axia lament et qui coopare avec un filetage de 
la tige telescopique. 

La manchon presenta un alesage non circulaire 
con j ague de la section droite de la tige telescopique pour le 
blocage en rotation du manchon par rapport a la tige, 

Suivant une realisation particuliere, la premiere 
piece est en forme d'etrier ou de chape, et elle est 
articulee sur la manchon autour d'un premier axe orthogonal a 
I'axe de la tige telescopique et sensiblement perpendiculaire 
au plan antero-posterieur du tibia - 

Les moyens manuals pour provoquer le pivotement de 
la premiere piece par rapport au manchon comportent une tige 
filetee et un ecrou a manoeuvre manuelle agissant entre le 
manchon et la premiere piece. 

Quant a la seconde piece, elle est egalement en 
forme d'etrier ou de chape qui est regu et serre, de mani^re 
reglable en rotation, sur un embout qui est solidaire de la 
premiere piSce et qui presenta un axe orthogonal au premier 
axe d • articulation et a l*axe de la tige telescopique, c'est- 
a-dire sensiblement perpendiculaire au plan medio-lateral du 
tibia. 

Pour le blocage en position reglee de la seconde 
piece sur 1* embout de la premiere pi6ce, le systeme comporte 
une vis de serrage. 

La seconde piece peut comporter une languatte en 
saillie vers l^axe du tibia pour recevoir le guide de coupe 
tibiale de maniere amovible, notamment par encliquetage 
separable. 
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Quant au guide de coupe tibiaie, il presente des 
orifices, de preference inclines, pour la reception de 
broches filetees ou de clous de fixation directe du guide de 
coupe sur le tibia, avant la coupe, en vue de 1« execution de 
celle-ci aprfes que le support, la premiere piece et la 
seconde piece ont ete separes du cfuide de coupe et retires 
pour degager le plan de coupe* 

On indiquera maintenant ci-apres diverses 
caracteristiques avantageuses du syst^me de positionnement 
selon 1' invention dans son utilisation pour la preparation a 
!• execution de la coupe femorale distale. 

Suivant un mode de realisation pr6f6r§, le support 
comporte une broche de reference destinee a etre ancree dans 
le femur. 

La premiere piece comporte un bloc femoral agence 
pour etre r€gle en position angulaire par rapport k cette 
broche d'ancrage autour d'un premier axe d • articulation et 
immobilise sur celle-ci. 

La broche d'ancrage est re^ue de mani^re 
coulissante axialement dans une noix portant le bloc femoral 
de mani^re pivotante autour du premier axe ci-dessus 
d' articulation. La noix et le bloc femoral peuvent etre 
immobilises angulairement l«un par rapport h 1' autre par un 
dispositif manuel ^ excentrique. 

Le bloc femoral constitue un coulisseau qui est 
supporte par la broche d»ancrage, par 1 • intermediaire de la 
noix, par une glissiSre qui est portee par la noix et sur 
laquelle il peut se deplacer suivant un mouvement recti ligne 
et etre immobilise en position reglee, par example par une 
vis k actionnement manuel. 
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Avantageusement , le bloc femoral pr^sente deux 
pattes d'appui contre la surface posterieure des condyles du 
femur au moins avant la coupe. 

Ce bloc femoral presente des orifices, de 
5 preference inclines, pour la reception de broches filetees ou 
de clous de fixation directe sur le femur apres reglage. Ces 
elements de fixation sont mis en place a la fin du reglage en 
position du bloc femoral et, si ce dernier est conserve lors 
de la coupe, ils peuvent etre laisses en place grSce au fait 
10 qu*ils sont prevus aux extremites du bloc femoral et 
convergent vers le plan antero-posterieur pour ne penStrer 
dans le femur que derriere la section effective de coupe 
definie par le plan de resection • 

Suivant una caracteristique avantageuse, le bloc 
15 femoral presente une face plane qui est destinee d'abord a 
venir en appui contre la face femorale distale anatomique, 
avant la coupe, pour definir la distance conventionnelle fixe 
du plan de resection par rapport a cette face, puis a etre 
mise en coincidence avec le plan de coupe femorale distale, 
2 0 apres resection, et dans laquelle d^bouchent des alesages 
traversants servant de guides de per9age pour 1 • execution 
ulterieure dans le femur, a partir du plan de resection, de 
logements de reception de plots d'ancrage portes par la 
surface inter ieure de 1' implant femoral, ces logements etant 
25 egalement destines a recevoir auparavant des plots de 
positionnement portes par un guide de coupe additionnel pour 
1' execution ulterieure des coupes femorales antSrieure, 
posterieure et de chanf reins. 

La premiere piece comporte avantageusement deux 
30 colonnes paralleles sur lesquelles peut coulisser une 
traverse. 

Quant a la seconde piece, elle est constituee par 
un prolongement du guide de coupe femorale vers le bas, ce 
prolongement presentant un alesage de reception coulissante 

SDCXID: <FR 2776176A1J_> 


2776176 


7 

d'une colonne de la premiere pi6ce et une rainure en arc de 
cercle centree sur I'alesage pour la reception de 1' autre 
colonne de la premiere piece , I'axe commun de I'alesage et de 
la premiere colonne constituant le second axe d' articulation, 
5 et des moyens ^ commande manuelle etant interposes entre la 
traverse et le prolongement pour faire pivoter le guide de 
coupe par rapport a la traverse autour du second axe. 

Ces moyens a commande manuelle comport ent une tige 
filetee et un ecrou ^ actionnement manuel agissant entre la 
10 traverse et le prolongement. 

Cette traverse et ce prolongement peuvent librement 
coulisser sur les colonnes de la premidre piece pour que le 
guide de coupe femorale puisse s'appuyer centre la zone 
trochleenne anterieure du femur. 

15 Le guide de coupe femorale presente des orifices, 

de preference inclines, pour la reception de broches filetees 
ou de clous de fixation directe du guide de coupe sur le 
femur, avant la coupe, en vue de 1' execution de celle-ci, 
apres que la broche d'ancrage a eventuellement ete retiree 

20 pour degager le plan de coupe. 

Dans les deux applications ci-dessus, une partie au 
moins des elements de 1' ensemble constitue par le guide de 
coupe et les moyens de montage et de couplage de celui-ci 
sont agences pour porter des organes, par exemple lumineux, 
25 d'aide au positionnement spatial dans le cadre d'une 
operation assistee par ordinateur. 

On comprendra bien 1 * invention S la lecture du 
complement de description qui va suivre et en reference aux 
dessins annexes q[ai font partie de la description et dans 
30 lesquels : 
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Fig. 1 est une vue en elevation montrant un systdme 
de positionnement etabli suivant un mode de realisation 
prefere de 1 ' invention dans son utilisation pour la 
preparation a 1' execution de la coupe tibiale proximale ; 

5 Figs 2 et 3 sont deux vues en perspective 

plongeante suivant deux directions differentes du systeme de 
la Fig. 1 ; 

Fig. 4 est une vue en perspective eclatee du 
systeme de la Fig. 1 ; 

10 Fig. 5 est, a plus grande echelle, une vue en 

perspective eclatee montrant 1 ' agencement particulier d'une 
partie du support, de la premiere pifece et de la seconde 
piece du systeme de la Fig. 1 ; 

Fig. 6 est une vue en Elevation montrant un systeme 
15 de positionnement etabli suivant un mode de realisation 
prefere de 1* invention dans son utilisation pour la 
preparation a 1' execution de la coupe femorale distale ; 

Figs. 7 et 8 sont deux vues en perspective 
plongeante suivant deux directions differentes du systeme de 
20 la Fig. 6 ; 

Fig. 9 est une vue en perspective partiellement 
eclatee et arrachee du systeme de la Fig. 6 ; et 

Fig. 10 est egalement une vue en perspective 
eclatee et arrach§e, et plus detaillee, du systeme de la Fig. 
25 6. 

On decrira tout d'abord, en reference aux Figs. 1 a 
5, un systeme etabli suivant un mode de realisation prefere 
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de 1' invention dans son application a la preparation de la 
coupe ou resection tibiale proximale. 

On rappellera que cette coupe est destinee a 
realiser, sur I'extremite superieure ou proximale la du tibia 
1, un plan de resection sensiblement et de preference 

perpendiculaire a I'axe 2 du tibia, en vue de la reception et 
de la fixation de 1' implant tibial de la prothese (non 
represente) . 

Sur la Fig. 1, le tibia est montre en position 
anatomique, et le plan antero-posterieur , ou sagittal, du 
tibia est le plan de la Fig. 1- 

Ce systeme comporte tout d'abord un support 3 qui 
est destine a etre fixe en position sensiblement regl6e sur 
le tibia 1 prealablement ou conjointement aux operations de 
definition proprement dite du plan de coupe. 

Le support 3 comporte une tige telescopique 4, qui 
s'etend sensiblement parallelement a I'axe 2 du tibia, des 
moyens inferieurs 5 d • immobilisation dans la zone raalleolaire 
lb du tibia, et des moyens super ieurs 6 d* immobilisation sur 
la face superieure ou proximale la du tibia. 

La tige telescopique 4 comporte un tube infSrieur 7 
et une tige superieure 8- Comme montre sur les Figs. 3 et 4 , 
I'alesage 9 du tube 7 et la section droite de la tige 8, dans 
sa partie de cooperation avec le tube 7, presentent des 
profils conjugues non circulaires, ce qui evite une rotation 
relative de la tige et du tube. Dans I'exemple represente, 
ces profils sont en arc de cercle avec meplat. 

Par coulissement axial de la tige 8 par rapport au 
tube 7, on peut r6gler la longueur utile de la tige 
telescopique 4, le blocage se faisant a l^aide d*une vis de 
blocage 10, a actionnement manuel, cjui est vissee radialement 
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dans I'extremite super ieure du tube 7 et dont I'extr^mit^ 
vient appuyer sur le meplat de la tige mSle 8. 


Les moyens inf^rieurs 5 d ' iiconobilisation du support 
3 dans la zone malleolaire du tibia comportent une tige 
5 profilee 11, par example de section carree, qui s • fetend 
perpendiculairement a I'axe de la tige telescopique 4 et qui 
est regue dans un manchon 12 prevu k I'extremite inferieure 
du tube 7. Le manchon 12 est perc6 d'un alesage 13 d'un 
profil correspondant a celui de la tige 11* Cette tige est 
10 bloquee dans le manchon 12, et par consequent sur la tige 
telescopique 4, par une vis 14, a actionnement manuel, qui 
est vissee dans le corps du manchon 12 et dont 1 ' extreraite 
vient appuyer sur la tige 11. 


A son extr6mit6 libre dirigee vers le tibia, la 
15 tige 11 porte fixement un arceau 15 destine a cooperer avec 
une bride ou pince 16 d • immobilisation dans la zone 
malleolaire, 

Les moyens superieurs 6 d • immobilisation du support 
sur le tibia comportent une tige coudee 17 dont une branche 

2 0 17a porte une plaque 18 d'appui et de fixation sur la face 
super ieure du tibia, et dont 1' autre branche 17b est de 
section droite profilee et traverse un manchon 19 qui est 
solidaire de I'extr6mit6 sup6rieure de la tige 8 et dont 
1' alesage 20 est complementaire de la section droite non 

25 circulaire de la branche 17b de la tige 17. Le blocage de la 
tige 17 sur la tige telescopique 4 se fait par une vis axiale 
21, a actionnement manuel, qui est vissee dans le corps du 
manchon 19 et dont I'extremite libre vient appuyer contre la 
branche 17b. 

30 La plaque 18 presente des orifices 2 2 pour la 

reception de clous ou de broches filetees (non representes) 
enfonces a force dans I'extremite superieure ou proximale la 
du tibia. 
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Les deux tiges 11 et 17 peuvent coulisser 
transversa lement par rapport a la tige telescopique 4, de 
sorte qu'on peut regler et fixer la distance et 1* angle de la 
tige telescopique 4 par rapport a I'axe du tibia, en plus de 
5 la possibilite de regler la longueur utile de cette tige 
telescopique, de mani^re a amener le guide de coupe tibiale 
au voisinage immediat du tibia, juste au-dessous du plan de 
coupe P^. 

La partie superieure 8a de la tige mSle 8, qui ne 
10 penStre pas dans le tube inferieur 7, peut presenter une 
section droite elargie par rapport a la partie infferieure. 
Par exeinple, la partie superieure 8a de la tige presente 
egalement une section droite en arc de cercle avec meplat. 

Cette partie 8a est destinee a recevoir a 
15 coulissement axial, mais sans possibilite de rotation, un 
xnanchon ou coulisseau 2 3 qui fait egalement partie du support 
3. On peut ainsi regler la position axiale du manchon 23, 
comme tnontre par la double fleche A. 

Ce manchon 23 presente un alesage lisse 2 4 de 
20 profil complementaire de la section droite de la partie 
superieure de tige 8a. 

A sa partie inferieure, le inanchon 23 porte un 
ecrou manuel de r6glage 25 qui est libre en rotation par 
rapport au manchon mais qui en est solidaire axialement. Pour 
25 cela, l'6crou 25 est solidaire axialement et libre en 
rotation par rapport a une bague 26 qui presente une gorge 
circulaire exterieure 27 destinee a recevoir une nervure 
interieure 28 en arc de cercle (Fig. 5) pr6vue a 1» extremity 
inferieure du manchon 23 et s*etendant au plus sur 180®/ 

3 0 Avant le montage du manchon 23 sur la partie de 

tige 8a, 1' ecrou 25 et sa bague 26 sont months 
transversa lement sur le manchon. 
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Le reglage de la position axiale du inanchon 2 3 sur 
la partie de tige 8a se fait par rotation a la main de 
I'ecrou 2 5 dont le taraudage coop^re avec un filet age 29 de 
la partie de tige 8a. Le pas du taraudage et du filetage 29 
est tres faible^ ce qui permet un reglage fin et un inaintien 
de la position axiale du manchon 23 sans qu'il soit 
necessaire de recourir a des moyens d^ immobilisation separes. 

Le manchon 23 porte une premiere piece 3 0 qui est 
articulee sur celui-ci autour d'un premier axe geometrique 
d 'articulation B qui est defini par une broche 31 et qui est 
orthogonal a I'axe de la tige telescopique 4 et a I'axe 2 du 
tibia ^ c*est-a-dire sensiblement perpendiculaire au plan 
antero-posterieur du tibia. 

La premifere piece 3 0 est en forme d'etrier ou de 
chape dont les branches paralleles 3 2 enserrent entre elles 
le manchon 23 et qui sont percees d'orifices align^s 33 pour 
la reception de la broche 31, laquelle traverse egalement un 
alesage transversal 34 du manchon 23, 

Les branches 3 2 depassent au-dela du manchon 2 3 et, 
a leur extremite libre, elles presentent des orifices alignes 
3 5 pour la reception d'une broche transversale 36, parallele 
a la broche de pivotement 31 et appartenant aux moyens pour 
commander le pivotement de la premiere piece 30 par rapport 
au manchon 23. 

La broche 3 6 est destinSe a traverser un orifice 37 
prevu a une extremite d'une tige filetee 38 cooperant avec un 
6crou 39 a actionnement manuel. L' extremite libre de la tige 
filetee 38 opposee S celle qui presente 1' orifice 37 traverse 
librement une fente allongee 40 prevue a 1' extremite libre de 
deux pattes parallfeles espacees 41 d'une seule piece avec le 
corps du manchon 23. 
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La distance axiale entre les deux pattes 41 
correspond, au jeu pres, a I'epaisseur de I'ecrou 39, de 
sorte que celui-ci peut tourner librement par rapport au 
manchon 23 mais en est axialement prisonnier. 

On comprend que, par actionnement manuel de I'ecrou 
39, on obtient ainsi un pivotement de la premiere piece 3 0 
par rapport au manchon 23, et par consequent d*une manidre 
generale par rapport au support 3, autour du premier axe 
d' articulation B. 

La branche centrale 42 de la premiere pifece 3 0 
presente, en sail lie vers le tibia 1, un embout 4 3 qui 
definit un second axe d » articulation C, lequel est orthogonal 
au premier axe de pivotement B et a I'axe de la tige 
telescopique 4, et par consequent sensiblement orthogonal a 
I'axe 2 du tibia, Ce second axe d» articulation C est done 
sensiblement perpendiculaire au plan m^dio-lateral du tibia. 

L' embout 4 3 est destine a recevoir une seconde 
piece 44, egalement en forme d'etrier ou de chape, dont la 
fente intermediaire se termine interieurement par un profil 
en arc de cercle 4 5 complementaire de la section droite 
circulaire de 1' embout 43- 

La piece 44 peut etre immobilisee par serrage sur 
1' embout 43, en position angulaire r6gl§e, par une vis 4 6 
cooperant avec I'extremite libre des branches 47 de la piece 
44 . 

Sur sa face opposee a la tige telescopique 4, 
c«est-a-dire dirigee vers le tibia, la seconde piece 44 porte 
des moyens 48 de support direct et sans jeu du guide de coupe 
tibiale 49. 

Dans le mode de realisation represents, ces moyens 
48 sont constitues par une languette ou saillie transversale 
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dirigee vers I'axe 2 du tibia pour recevoir le guide de coupe 
qui, a cet effet, presente un logement 50 de forme conjuguee, 
par exemple rectangulaire. 

De maniSre connue en soi, le guide de coupe 49 
presente ^ I'arriere une fente 51 pour le passage d'une lame 
de scie et, a I'avant, une nervure 52 d'appui pour cette 
lame • 

Pour pouvoir ^tre fermement immobilise sur le tibia 
apres qu'il a ete correctement positionne, le guide de coupe 
49 presente des orifices 53, de preference inclines, dans 
I'ensemble paralleles au plan defini par la fente arriere 51 
et la nervure avant 52, c'est-a-dire au plan de resection 
tibiale P^, pour la reception de clous ou de broches filetees 
(non representes) de fixation directe du guide de coupe sur 
le tibia, sous le plan de coupe, avant la coupe proprement 
dite, en vue de 1' execution de celle-ci apres que le support 
3 avec les moyens d ' immobilisation 5, 6, la premiere piece 3 0 
et la seconde pidce 44 ont ete separes du guide de coupe et 
retires pour degager le plan de coupe P^, seul le guide de 
coupe restant en place, fixe sur le tibia par les broches ou 
les clous. 

Le guide de coupe tibiale 49 est done regu par la 
languette 48 de maniere amovible ou separable. Pour cela, la 
retenue du guide de coupe 49 sur la languette 48 se fait par 
exemple par encliquetage separable et, a cet effet, la 
languette 48 presente un orifice transversal 54 de reception 
d'une tige creuse 55 contenant un ressort (non represente) 
qui sollicite* vers l*exterieur une bille de retenue 56 
destin^e a venir se loger dans un cran correspondant menag6 
dans la surface du logement 50 du guide de coupe. Ainsi, 
aussi bien pour le montage du guide de coupe sur la languette 
que pour son demontage, il suffit de d^placer manuellement 
ces deux elements I'un par rapport a 1' autre en for9ant la 
bille 56 vers 1 ' inter ieur de 1» orifice 54, cette bille 
sortant d'elle-meme soit lorscjue les deux elements sont 
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separes, soit lorsque le guide de coupe est: compl^tement: 
enfonce sur la languette 48. 

On d^crira maintenant brievement le f onct ionnement 
et 1' utilisation du systeme ci-dessus deer it en reference aux 
Figs. 1 a 5. 

Apres avoir ajuste la longueur utile de la tige 
telescopique 4 et fixe I'arceau 15 et la plaque 18 sur le 
tibia de manidre que les tiges 11 et 17 soient parallSles, le 
praticien positionne correctement la tige telescopique 4 par 
rapport au tibia 1, en agissant sur la position des tiges 
inferieure 11 et superieure 17 par rapport a cette tige 
telescopique pour que cette derniere soit sensiblement et de 
preference parallele a l^axe du tibia et que le guide de 
coupe soit a proxiinite immediate du tibia. 

Par action manuelle sur I'ecrou 25, le praticien 
deplace ensuite le manchon 2 3 le long de la partie superieure 
8a de la tige mSle 8 pour le placer a la hauteur voulue. II 
agit ensuite Tnanuellement sur l«6crou 39 et sur la seconde 
pidce 44, dont la vis 4 6 n'a pas encore ete serr^e, pour 
regler la position spatiale du guide de coupe tibiale 49 par 
pivotement autour des deux axes geomStriques orthogonaux B et 
C, 

II peut egalement proceder par approximations 
successives en repetant les six reglages ci-dessus pour 
passer d^un reglage grossier ^ un r^glage fin jusqu'a pouvoir 
amener le guide de coupe en butee contre le tibia et en 
position voulue de coupe. 

Lorsque le guide de coupe tibiale 49 a ete mis en 
position voulue, en appui contre I'extremite superieure du 
tibia, il est fermement fixe sur celle-ci par des clous ou 
des broches qui sont enfonc6s dans le tibia a travers les 
orifices 53. 
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Le support 3, avec ses moyens 5 et 6 
d • immobilisation sur le tibia, le manchon 23, la premidre 
piece 3 0 et la seconde piece 44 sont ensuite separ^s du guide 
de coupe 49 pour degager le plan de coupe. 

Cette operation de degagement se fait, par exemple, 
aprds que les moyens d ' immobilisation 5 et 6 ont et6 
desolidarises du tibia, par una simple traction exercee sur 
cet ensemble pour qu*il s'eloigne de I'axe 2 du tibia. Lors 
de cette traction, le guide de coupe 49 est de preference 
retenu a la main, et la languette 4 8 se degage d'elle-meme du 
guide de coupe grace au couplage par encliquetage separable. 
II ne subsiste done dans le champ operatoire que le guide de 
coupe qui est fermement fixe a la partie superieure du tibia 
en position voulue. 

Le praticien passe ensuite une lame de scie dans la 
fente 51 et, par appui de la scie sur la nervure avant 52, il 
realise le plan de resection P^, aprds quoi les clous ou les 
broches subsistants sont retires, de meme que le guide de 
coupe tibiale. 

On decrira roaintenant, en reference aux Figs. 6 a 
10, un systeme etabli suivant un mode de realisation prefere 
de 1 ' invention dans son application a la preparation de 
1' execution de la coupe femorale distale. 

Cette coupe, schematisee en traits raixtes par un 
plan de resection est r6alis6e el I'extremitfe infer ieure 

ou distale 57b du femur 57, sensiblement perpendiculairement 
a 1' axe 58 de celui-ci. 

Ce plan de resection P2 est, entre autres, un plan 
de reference a partir duquel seront executees des coupes 
femorales ulterieures, de fagon connue, a savoir une coupe 
anter ieure, une coupe poster ieure et deux coupes de 
chanf reins. 
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Sur la Fig. 6, le femur a ete represente dans une 
position a 90** par rapport a sa position anatomique, et le 
plan antero-posterieur ou sagittal du f^mur est le plan de la 
Fig. 6. Les indications g^ometriques qui suivent sont donnees 
5 en reference a cette position anatomique. 

Le systeme comporte tout d'abord une broche de 

reference 59 destinee ^ etre enfoncee dans le f4Tnur 57, 

sensiblement parall61ement a I'axe 58 de celui-ci, et servant 
de support a tout le reste du syst&me. 

10 La broche 59 supporte un bloc 60, dit bloc femoral, 

qui peut etre regie en position par rapport a la broche 59, 
d'une part suivant un mouvement recti ligne, schematise par la 
double flfeche D, sensiblement perpendiculairement a la 
direction longitudinale de la broche 59 et au plan medio- 

15 lateral du femur, c^est-a-dire sensiblement parallelement au 
plan de resection P2 et a la direction antero-posterieure , et 
d' autre part suivant un premier mouvement de pivotement 
autour d'un premier axe geometrique d • articulation E qui est 
sensiblement orthogonal a I'axe 58 du femur, c'est-a-dire 

20 sensiblement parallele au plan de resection P2 / orthogonal a 
la direction D de deplacement rectiligne et perpendiculaire 
au plan antero-posterieur du femur* 

On decrira tout d'abord le montage du bloc femoral 

60 sur la broche d'ancrage 59. 

25 Comme on le voit en particulier sur les Figs. 8 a 

10, la broche 59 traverse librement S coulissement une noix 

61 qui, a cet effet, pr6sente un al6sage lisse 62. Cette noix 
61 est destinee a venir se loger dans une cavite 63 menagfee 
dans une glissi^re male 64 de forme exterieure sensiblement 

30 parallelepipedique. La noix 61 est montee de maniSre 
articulee dans la glissiere 64, suivant un mouvement de 
pivotement limite autour du premier axe d* articulation E par 
le fait cju'une broche de pivotement 65 traverse des orifices 
alignes 66 et 67 respectivement de la noix 61 et de la 
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glissiere 64. Le blocage de la noix 61 dans la glissiere 64, 
en position angulaire voulue, peut se faire par tous moyens 
appropri6s, notamment par un dispositif manuel a excentrique 
68. 

5 La glissiere 64 est re^ue a coulissement dans le 

bloc femoral formant coulisseau 60 qui, a cet effet, presente 
un logement de coulissement 69. Le guidage longitudinal et la 
retenue transversals de la glissiere 64 par rapport au bloc 
femoral 60 se font par des nervures 70 de la glissiere qui 
10 coulissent dans des rainures 71 menagees dans la paroi du 
logement 69 . 

^ Pour le blocage de la glissiere 64 dans le bloc 
femoral 60, une vis de blocage 72 a actionnement manuel 
traverse successivement un orifice 73 menage dans une 

15 languette en saillie 74 de la glissiere 64, et une fente 
allongee 75 menagee dans le fond du logement 69 et debouchant 
dans une rainure profilee 76, parallele au logement 69, pour 
la reception coulissante mais sans rotation d'un ecrou 77. 
Lors du serrage de la vis 72, celle-ci vient appuyer sur la 

20 languette 74, en etant tiree par l»6crou 77, de sorte que la 
glissiere 64 est fermement immobilisee par friction au fond 
du logement 69, de part et d« autre de la fente 75. 

A sa partie post6rieure extreme, le bloc femoral 60 
presente deux pattes 7 8 qui sont destinees a venir s' appuyer 
25 respect ivement contre la face poster ieure des condyles 57a du 
femur. 

Le bloc femoral 60 presente, du cote du femur, une 
face plane superieure 79 qui, pour I'une de ses f ©notions, 
est destinee a etre mise en appui contre I'extremite 
30 inf^rieure ou distale 57b du femur avant la coupe de celui-ci 
(Fig. 6) pour definir la distance conventionnelle fixe, par 
exemple 8 mm, du plan de resection P2 par rapport a cette 
face. 
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Dans cette face plane 79 d^bouchent des orifices 
80, de preference inclines, pour la reception de clous ou de 
broches filetees permettant la fixation du bloc femoral 60 
sur le f femur en position reglee. De preference, ces orifices 
8 0 sont manages aux extremites du bloc femoral et convergent 
vers le plan antfero-posterieur du f§mur pour ne penetrer dans 
I'os que derrifere la section effective de coupe realisee sur 
I'os dans le plan P2- Cela perxnet, le cas echeant, de laisser 
en place ces broches ou ces clous lors de la coupe, lorsque 
le bloc femoral est conserve en place pour la coupe. 

A partir de la face avant 81 du bloc femoral 60 
sont manages des logements profiles 82, par exemple de 
section droite carree, qui s " etendent parallelement a la 
direction de coulissement II existe par exemple quatre 

logements alignes 82, dont deux seulement sont actifs en meme 
temps, ce qui perinet d'utiliser le systeme aussi bien pour un 
genou droit cjue pour un genou gauche. 

Chacun des deux logements actifs 82 est destine a 
recevoir I'extremite de forme conjugate d'une colonne 
cylindrique 83. Sur ces colonnes peut librement coulisser une 
traverse 84 qui, a cet effet, presente quatre alesages 
circulaires lisses 85. La traverse 84 peut ainsi coulisser 
librement sur les deux colonnes 83, mais sans possibilite de 
rotation. 

La traverse 84 coopfere avec une piece 86 qui 
constitue un prolongement du guide de coupe femorale distale 
87 vers le bas. Cette cooperation se fait de telle maniere 
que le prolongement 86, conjointement avec le guide de coupe 
87, peut se dSplacer, avec la traverse 84, le long des 
colonnes 83, mais avec, en plus, la capacite de pouvoir 
pivoter de maniere limitee par rapport a cette traverse. 

Pour cela, le prolongement 86 presente, pour chaque 
paire de colonnes 83, un alesage circulaire lisse 88 (Fig. 
10), aligne avec un alfesage 85 de la traverse 84, et une 
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rainure 89 en arc de cercle, centree sur I'alesage 88 ci- 
dessus, pour la reception de la colonne associee 83 avec 
possibilite de pivotement du prolongement 86, et done du 
guide de coupe 87, autour d'un second axe geomdtrique 
d' articulation F qui coincide avec l^axe de la colonne 
correspondante 83 et qui est orthogonal au premier axe 
d' articulation E, parall^le a la direction antero-poster ieure 
D de coulissement rectiligne, et ^galement sensiblement 
orthogonal a I'axe 58 du femur, c'est-a-dire sensiblement 
parallele au plan de resection P2 et perpendiculaire au plan 
medio-lateral du femur. 

Pour la commande du pivotement du prolongement 86 
par rapport a la traverse 84, le systeme comporte un ecrou 90 
a actionnement manuel qui coopere avec une tige filetee 91 
attelee de maniere pivotante sur la traverse 84. L* ecrou 90 
est retenu axialement entre les branches d'une chape 9 2 
portee fixement par le prolongement 86. Lorsque 1' ecrou 90 
est tourne manuellement , il tire ou il pousse sur la tige 
filetee 91, de sorte que le prolongement 86, et avec lui le 
guide de coupe 87, pivotent dans un sens ou dans 1» autre, 
comme montre par la double fleche sur les Figs. 6 a 10, 
autour du second axe geometrique d ' articulation F. 

La traverse 84 et 1 • ensemble constitue par le 
prolongement 86 et le guide de coupe 87 peuvent coulisser le 
long des deux colonnes 83 de telle maniere que le guide de 
coupe 87 puisse etre amene en contact avec la zone 
trochleenne ant6r ieure 57c du femur. 

Lorsque le guide de coupe 87 a ete regie en 
position autour des deux axes E et F, il peut etre fixe 
directement sur le femur par des clous ou des broches 
filetees (non representSs) qui traversent des orifices 93, de 
preference inclines, prevus pour etre enfonces a force dans 
le femur, sensiblement parallfelement au plan de resection P2- 
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Suivant une caracteristique additionnelle de 
1' invention, le bloc femoral 60 presente au moins deux 
alesages traversants 94 qui debouchent dans la face plane 
d'appui 79 et qui constituent des guides de pergage pour 
1« execution ultferieure dans le femur, apres la realisation du 
plan de resection P2 et i partir de celui-ci, de logements 
pour la reception de plots d'ancrage portes, de mani^re 
connue, par la surface interieure de 1" implant femoral. Comme 
on le verra plus loin, ces logements sont egalement destines 
a recevoir au pr6alable des plots de positionnement qui sont 
portes par un guide de coupe additionnel pour 1' execution des 
coupes femorales supplement a ires, a savoir la coupe 
anterieure, la coupe poster ieure et les chanf reins. 

On decrira maintenant brievement le f onctionnement 
et 1 'utilisation du systeme ci-dessus decrit en reference aux 
Figs. 6 a 10. 


On precede tout d'abord au reglage de la position 
du guide de coupe 87. 

Pour cela, on met en place la broche d'ancrage 59 
dans le femur, le plus possible en position axiale. On 
presente ensuite le bloc femoral 60 en I'enfilant sur la 
broche ^ travers la noix 61, la glissiere 64, le logeraent 69, 
la fente 75 et la rainure 76. On rfegle la position du bloc 
femoral dans la direction D et autour du premier axe E pour 
que les pattes 78 viennent en appui sur les condyles 57a, la 
face plane 79 du bloc femoral vienne en appui sur I'extremite 
distale du f 6mur et cette face 79 soit le plus possible 
perpendiculaire au plan antero-posterieur du ffemur, apr&s 
quoi on immobilise le bloc femoral sur la broche 59 par la 
vis 72 et 1 • excentrique 68 et, eventuellement , on fixe 
directement le bloc femoral sur le f€mur par des broches ou 
des clous a travers les orifices 80. 

Les deux colonnes 83, le guide de coupe 87, avec 
son prolongement 86, et la traverse 84 couplee a ces derniers 
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par la tige filete 91 et I'ecrou 90 sont inontes sur le bloc 
femoral, si cela n'a pas ete fait au prealable. On laisse 
venir par gravite 1' ensemble coulissant sur la zone 
troc^>leenne anterieure 57c et on regie la position angulaire 
du guide de coupe, et done de la fente de coupe 9 5 et du 
futur plan de resection P2 , autour de I'axe F par action sur 
I'^crou 90. 

Comme precedemment , on peut effectuer ces divers 
reglages par approximations successives. 

On fixe ensuite le guide de coupe 87 sur le femur 
par des broches ou des clous passes a travers les orifices 
93. 

Le praticien precede alors a la coupe a travers la 
fente 95 du guide, Selon son choix, il peut soit ne laisser 
en place que le guide de coupe, apres avoir detele 
eventuel lament la traverse 84, success ivement en enlevant les 
colonnes 83 et en retirant la broche 59 et le bloc femoral 
60, soit conserver le bloc femoral et les colonnes. Le cas 
echeant, il peut meme consejrver la broche 59, autour de 
laquelle il fait passer la lame de scie. II est a noter que 
la broche 59 penfetre dans le femur par la gorge trochleenne 
et, par consequent, n' interfere pas avec la section effective 
de coupe. 

Apres 1' execution de la coupe distale suivant le 
plan de resection P2 ^ il libere le femur de tout accessoire 
et il presente a nouveau le bloc femoral centre le femur, les 
pattes poster ieures 78 du bloc femoral venant a nouveau en 
appui centre les condyles, pour la determination de la 
position du bloc femoral dans la direction D, et la face 
plane 79 du bloc femoral venant en appui contre le plan de 
resection P2 - Lors de cette mise en place, il peut 
eventuellement utiliser a nouveau la broche d'ancrage 59. 
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Lorsque le bloc ffemoral est en place, il peut h 
nouveau etre immobilise sur le femur par des clous ou des 
broches qui sont passes ^ travers les orifices 80. 

Le praticien procSde alors, a travers les alesages 
94, au per<?age des deuK logements mentionnes ci-dessus, 
destines a recevoir successivement les plots complement a ires 
de positionnement du guide de coupe additionnel, puis les 
plots de positionnement de 1' implant femoral. 

Lorsque ces deux logements ont ete executes, il 
retire les clous ou les broches et, le cas echeant, la broche 
d'ancrage 59, et il retire le bloc femoral pour laisser ainsi 
le femur 57 prepare par 1' execution du plan de resection P2 
et des deux logements a partir de celui-ci* 

Suivant une caracteristique avantageuse, applicable 
aux deux realisations qui ont ete decrites ci-dessus, on peut 
faire porter par une partie au moins des elements de 
1' ensemble constitue par les guides de coupe 49, 87, la 
premiere piece 30, 60 et la seconde piece 44, 86 des organes 
96, montes sur des supports 97, d'aide au positionnement 
spatial dans le cadre d'une operation assistee par 
ordinateur, ces organes etant par exemple du type lumineux. 

Bien entendu, 1' invention n'est pas limitee aux 
modes de realisation qui ont ete decrits pour permettre 
d'imprimer au guide de coupe 49, 87 les deux mouvements de 
pivotement autour des deux axes d 'articulation B, C, E, F non 
parallfeles. On pourrait au contraire concevoir diverses 
variantes sans sortir pour autant de son cadre. 
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REVENDICATIONS 

1. Systeme de positionnement d*un guide de coupe 
osseuse pour la preparation ^ la pose d'une prothese du 
genou, cette coupe osseuse 6t:ant destinee a definir un plan. 
5 de resection tibiale proximale (Pi) ou un plan de resection 
f ^morale distale (P2) prealable a la realisation des coupes 
femorales antSrieure, poster ieure et de chanf reins, 
caracterisS en ce qu'il comporte : 

- un support fixe (3, 59) destine a etre immobilise 
10 sur l"os (1, 57) sur lequel la coupe doit etre executee, 

- un guide de coupe osseuse (49, 87), 

- des inoyens de montage et de couplage du guide de 
coupe (49, 87) sur le support, ces moyens de montage et de 
couplage etant agences pour que le guide de coupe puisse 

15 pivoter par rapport au support autour de deux axes 
geometriques d ' articulation (B, C, E, F) non parallSles, et 

- des moyens manuels pour provoquer le pivotement 
du guide de coupe autour de chacun des deux axes geometriques 
d * articulation • 

20 2. Systeme selon la revendication 1, caracteris^ en 

ce que les deux axes geometriques d' articulation sont 
orthogonaux . 

3, Systeme selon I'une des revendications 1 et 2, 
caract^rise en ce que, pour la realisation du plan de 

25 resection tibiale (P^) , le premier axe (B) est sensiblement 
perpendiculaire au plan antero-posterieur du tibia (1) . 

4. Systeme selon I'une des revendications 14 3, 
caracterise en ce gue, pour la realisation du plan de 
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resection tibiale (Pi) , le second axe (C) est sensiblement 
perpendiculaire au plan medio-latferal du tibia. 

5. Syst^ine selon I'une des revendications 1 et 2, 
caracterise en ce que, pour la realisation du plan de 
r§section femorale distale (P2) , le premier axe (E) est 
sensiblement perpendiculaire au plan antero-posterieur du 
femur. 

6. Systfeme selon I'une des revendications 1, 2 et 
5, caracterise en ce que, pour la realisation du plan de 
resection femorale distale (P2) , le second axe (F) est 
sensiblement perpendiculaire au plan mfedio-lateral du femur. 

7. Syst^me selon I'une des revendications 1 a 6, 
caracterise en ce qu'il comporte des moyens manuels 
additionnels pour deplacer le guide de coupe par rapport au 
support suivant un mouvement rectiligne de reglage. 

8. Systeme selon la revendication 7, caracterise en 
ce que, pour la realisation du plan de resection tibiale 
(Pi) , le mouvement rectiligne de reglage presente une 
direction (A) sensiblement parallele aux plans antfero- 
posterieur et m6dio-lateral du tibia. 


9. Systeme selon la revendication 7, caracterise en 
ce que, pour la realisation du plan de resection femorale 
distale (P2) / le mouvement rectiligne de reglage presente une 
direction (D). sensiblement antero-posterieure. 

10. Systfeme selon I'une des revendications 1 a 9, 
caracterise en ce que les moyens de montage et de couplage du 
guide de coupe comportent : une premiere piece (30, 60, 83, 
84) qui est portee par le support et qui est agencee pour 
pivoter sur celui-ci autour du premier axe geometrique 
d« articulation (B, E) , et une seconde piece (44, 86) qui 
porte le guide de coupe ou est d'une seule piece avec celui- 
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ci, qui est portee par la premiere piece et qui est: agencee 
pour pivoter sur celle-ci autour du second axe geometrique 
d' articulation (C, F) , les moyens manuels etant agences pour 
pr^voquer le pivotement de la premiere piece par rapport au 
support et le pivotement de la seconde piece par rapport a la 
premiere piece. 

11. Systeme selon I'une des revendications 1-4, 7, 
8 et 10, caracterise en ce que, pour la realisation du plan 
de resection tibiale (Pi), le support (3) comporte une tige 
telescopique (4), reglable en longueur et munie a ses 
extremites de moyens (5, 6) d • immobilisation respectivement 
dans la zone mallfeolaire (lb) , notamment par une bride ou une 
pince (16), et sur I'extremite superieure ou proximale (la) 
du tibia, notamment par des broches filetees ou des clous. 

12. Systeme selon la revendication 11, caracterise 
en ce que les moyens d* immobilisation sont montes sur la tige 
telescopique de maniere reglable pour permettre d'ajuster la 
distance et 1 ' inclinaison de la tige telescopique (4) par 
rapport a I'axe du tibia et d^amener le guide de coupe 
tibiale (49) au voisinage immetdiat du tiba ou en appui contre 
celui-ci. 

13. Systeme selon I'une des revendications 11 et 
12, caracterise en ce que le support (3) comporte egalement 
un manchon ou coulisseau (23) propre a coulisser le long de 
la tige telescopique suivant un mouvement rectiligne (A) et a 
etre immobilise sur celle-ci en position reglee. 

14. Systeme selon la revendication 13, caracterise 
en ce que le manchon porte un ecrou (25) qui est libre en 
rotation et prisonnier axialement, et qui coopere avec un 
filetage (29) de la tige telescopique. 

15. Systfeme selon I'une des revendications 13 et 
14, caracterise en ce que le manchon presente un alesage non 
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circulaire (24) conjugue de la section droite de la tige 
telescopique pour le blocage en rotation du manchon par 
rapport a la tige . 

16. Systeme selon l*une des revendications 13 ck 15, 
5 caracterise en ce que la premi&re piece (30) est en forme 

d'etrier ou de chape, et est articulee sur le manchon autour 
du premier axe d • articulation (B) . 

17. Systeme selon la revendication 16, caracterise 
en ce que les moyens manuels pour provoquer le pivotement de 

10 la premiere piece (30) par rapport au manchon (23) comportent 
une tige filetee (38) et un ecrou (39) S manoeuvre manuelle 
agissant entre le manchon et la premiere piece. 

18. Systeme selon I'une des revendications 11 a 17, 
caracterise en ce que la seconde piece (44) est en forme 

15 d'etrier ou de chape qui est re^u et serre, de maniere 
reglable en rotation, sur un embout (43) quL est solidaire de 
la premidre piece (30) et qui presente un axe (C) constituant 
le second axe d ' articulation . 


19. Systeme selon la revendication 18, caracterise 

2 0 en ce qu'il comporte une vis (4 6) pour le serrage et 

1 ' immobilisation de la seconde pi^ce sur 1' embout. 

20. Systeme selon I'une des revendications 11 k 19, 
caracterise en ce que la seconde piece comporte une languette 
(48) en saillie vers I'axe du tibia pour recevoir le guide de 

25 coupe tibia le (49) de maniere amovible, notamment par 
end iquetage separable • 

21. Systeme selon I'une des revendications 11 a 20, 
caracterise en ce que le guide de coupe tibiale presente des 
orifices (53), de preference inclines, pour la reception de 

3 0 broches filetees ou de clous de fixation directe du guide de 

coupe sur le tibia, sous le plan de coupe, avant la coupe, en 
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vue de i' execution de celle-ci apres que le support, la 
premiere pidce et la seconde piece ont ete separes du guide 
de coupe et retires pour degager le plan de coupe, 

22. Systeme selon I'une des revendications 1, 2, 5, 
6, 7, 9 et 10, caracterise en ce que, pour la realisation du 
plan de resection femorale distale (P2)# 1^ support comporte 
une broche de reference (59) destinee a etre ancree dans le 
femur (57) . 

23. Systeme selon la revendication 22, caracterise 
en ce que la premifere piece comporte un bloc femoral (60) 
agence pour etre regie en position angulaire par rapport a la 
broche d'ancrage autour du premier axe de pivotement (E) et 
immobilise sur celle-ci. 

24. Systeme selon la revendication 23, caracterise 
en ce que la broche d'ancrage est regue de maniere 
coulissante axialement dans une noix (61) portant le bloc 
femoral de maniSre pivotante autour du premier axe 
d ' articulation (E) . 

25. Systeme selon la revendication 24, caracterise 
en ce que la noix et le bloc femoral sont immobilises 
angulairement I'un sur 1 • autre par un dispositif manuel a 
excentrique (68) . 

26. Systeme selon I'une des revendications 23 a 26, 
caracterise en ce que le bloc femoral constitue un coulisseau 
qui est supporte par la broche d^ancrage, par 1 • intermediaire 
de la noix (61) , par une glissiSre (64) qui est portee par la 
noix et sur laquelle il peut se deplacer suivant un mouvement 
rectiligne (D) et etre immobilise en position reglee, par 
exemple par une vis (72) a actionnement manuel. 

27. Systeme selon I'une des revendications 23 a 26, 
caracterise en ce que le bloc femoral presente deux pattes 
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(78) d'appui centre la surface posterieure des condyles du 
femur au moins avant la coupe. 

28, Systeme selon I'une des revendications 23 a 27, 
caracterise en ce que le bloc femoral presente des orifices 
(80) , de preference inclines, pour la reception de broches 
filetSes ou de clous de fixation directe sur le femur, ces 
orifices etant de preference pr6vus aux extremites du bloc 
femoral et convergeant vers I'axe du femur pour ne penetrer 
dans celui-ci qu'au-dela de la section effective de coupe 
def inie par le plan de resection (P2) • 

29. Systeme selon I'une des revendications 2 3 a 28, 
caracterise en ce que le bloc femoral presente une face plane 

(79) qui est destinee d'abord a venir en appui contre la face 
femorale distale anatomique, avant la coupe, pour definir la 
distance conventionnelle fixe du plan de resection par 
rapport a cette face, puis a etre mise en coincidence avec le 
plan de coupe femorale distale (P2) / apres resection, et dans 
laquelle debouchent des alesages traversants (94) servant de 
guides de percpage pour 1 'execution ulterieure dans le femur, 
a partir du plan de resection (P2) / logements de reception 
de plots d'ancrage port6s par la surface int6rieure de 
1' implant femoral, ces logements etant egalement destines a 
recevoir au pr^alable des plots de positionnement port6s par 
un guide de coupe additionnel pour 1' execution des coupes 
femorales anterieure, posterieure et de chanf reins. 

30. Systeme selon I'une des revendications 22 a 29, 
caracterise en ce que la premiere piece comporte deux 
colonnes paralleles (83) sur lesquelles peut coulisser une 
traverse (84) . 

31. Systeme selon l»une des revendications 22 a 30, 
caracterise en ce que la seconde piece est constituee par un 
prolongement (86) du guide de coupe femorale (87) vers le 
bas. 
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32. Systeme selon les revendications 30 et 31 
considerees en combinaison, caracterise en ce que ledit 
prolongement presente un al^sage (88) de reception 
coulissante d'une colonne (83) de la premiere piece et une 
rainure ^89) en arc de cercle centr6e sur I'alesage pour la 
reception de 1* autre colonne de la premiere pi^ce, I'axe 
commun de I'alesage et de la premiere colonne constituant le 
second axe d* articulation (F) , et des moyens a commande 
manuelle (90-92) sont interposes entre la traverse et le 
prolongement pour faire pivoter le guide de coupe par rapport 
a la traverse autour du second axe (F) . 

33. Systeme selon la revendication 32, caracterise 
en ce que lesdits moyens a commande manuelle comportent une 
tige filetee (91) et un ecrou (90) a actionnement manuel 
agissant entre la traverse (84) et le prolongement (86). 

34. Systeme selon I'une des revendications 3 0 a 33, 
caracterise en ce que la traverse et le prolongement peuvent 
librement coulisser sur les colonnes (83) de la premiere 
piece pour que le guide de coupe femorale puisse s'appuyer 
contre la zone trochleenne ant^rieure du femur- 

35. systeme selon I'une des revendications 22 a 34, 
caracterise en ce que le guide de coupe femorale presente des 
orifices (93), de preference inclines, pour la reception de 
broches filetees ou de clous de fixation directe du guide de 
coupe (87) sur le femur, avant la coupe, en vue de 
1' execution de celle-ci apres que la broche d'ancrage (59) a 
eventuellement ete retiree pour d^gager le plan de coupe. 

36. Systeme selon I'une des revendications 1 a 35, 
caracterise en ce cju'une partie au moins des elements de 
1' ensemble constitug par le guide de coupe (49, 87) et les 
moyens de montage et de couplage du guide de coupe sont 
agences pour porter des organes (96), par exemple lumineux, 
d'aide au positionnement spatial dans le cadre d»une 
operation assistee par ordinateur. 



.277ei76A1J_> 


2776176 

2/10 


21 



4SDOCID: <FR 27761 76A1_I_> 


2776176 

3/10 


FIG. 3 
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FIG. 7 
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FIG. 8 
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